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Abstract of DE 10050653 (A1) 

The invention relates to a device for determining the 
wheel geometry and/or axle geometry of motor 
vehicles in a measuring area by using an optical 
measuring device having at least two image 
recording devices (2), which record a marking 
device from at least two different perspectives, and 
having an evaluation device, whereby the marking 
device is recorded as the motor vehicle passes by. 
A simplified measurement is thus achieved in that 
the vertical direction in the measuring area is 
determined based on the referencing and in that the 
reference feature system is used for measuring the 
mutual position and location (referencing) of the at 
least two image recording devices (2). According to 
the invention, the referencing is carried out before 
the motor vehicle passes by and the reference 
features are known or the referencing is likewise 
carried out before the motor vehicle passes by, 
however, at least five unknown reference features 
are used or the referencing is carried out as the 
motor vehicle passes by and at least five unknown 
reference features are used. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(S) Vorrichtung zum Bestimmen der Rad-und/oder Achsgeometrie 

@ Die Erfindung beziehtsich auf eine Vorrichtung zum Be- 
stimmen der Rad- und/oder Achsgeometrie von Kraftfahr- 
zeuge in einem Messraum mittels einer optischen Mess- 
einrichtung mit mindestens zwei Bildaufnahmeeinrich- 
tungen (2), die aus zumindest zwei unterschied lichen Per- 
spektiven eine Markierungseinrichtung erfassen, und mit 
einer Auswerteeinrichtung, wobei die Erfassung der Mar- 
kierungseinrichtung wahrend der Vorbeifahrt des Kraft- 
fahrzeuges erfolgt. Eine vereinfachte Messung wird da- 
durch erreicht, dass die Vertikaleinrichtung im Messraum 
auf der Grundlage der Referenzierung bestimmt wird und 
dass zur Messung die gegenseitige Position und Lage 
(Referenzierung) der mindestens zwei Bildaufnahmeein- 
richtungen(2) mit der Bezugsmerkmalsanordnung vorge- 
nommen ist, wobei die Referenzierung vor der Vorbei- 
fahrt vorgenommen ist und die Bezugsmerkmale bekannt 
sind oder die Referenzierung vor der Vorbeifahrt vorge- 
nommen ist und mindestens funf unbekannte Bezugs- 
merkmale verwendet sind oder die Referenzierung wah- 
rend der Vorbeifahrt vorgenommen wird und mindestens 
funf unbekannte Bezugsmerkmale verwendet sind (Fig. 
1). 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung 
zum Bestimmen der Rad- und/oder Achsgeometrie von 
Kraftfahrzeugen in einem Messraum mittels einer optischen 5 
Messeinrichtung mit mindestens zwei Bildaufnahmeein- 
richtungcn, die aus zumindest zwei untcrschicdlichcn Pcr- 
spektiven eine Markierungseinrichtung einschlieBlich min- 
destens eines an einem Rad vorhandenen oder angeordneten 
Radmerkmals und mindestens eines Karosseriemerkmals 10 
und einer Bezugsmerkmalsanordnung mit mindestens drei 
zumindest in einer Ebene versetzten Bezugsmerkmalen er- 
fasst, und mit einer Auswerteeinrichtung, wobei die Erfas- 
sung der Markierungseinrichtung wahrend der Vorbeifahrt 
des Kraftfahrzeuges erfolgt und die Drehachse eines ver- 15 
messenen Rades durch gleichzeitiges Erfassen des minde- 
stens einen Radmerkmals und des mindestens einen Karos- 
seriemerkmals zu mehreren Zeitpunkten in dem Messraum 
errnittelt wird. 

[0002] Eine derartige Vorrichtung zum Bestimmen der 20 
Rad- und/oder Achsgeometrie von Kraftfahrzeugen in ei- 
nem Messraum mittels einer optischen Messeinrichtung ist 
in der DE 197 57 760 Al angegeben. Bei dieser bekannten 
Vorrichtung umfasst die Markierungseinrichtung auBer zu- 
mindeste einem definierten Radmerkmal und mindestens ei- 25 
nem Karosseriemerkmal zusatzlich noch in einer Auswerte- 
einrichtung der Messeinrichtung bekannte Bezugsmerkmale 
in dem Messraum. Die Erfassung der Markierungseinrich- 
tung geschieht unter Auswertung aller dieser Merkmale 
wahrend der Vorbeifahrt des Kraftfahrzeugs und ist vom Be- 30 
dienungs auf wand her gegeniiber bis dahin bekannten Vor- 
richtungen relativ einfach. Mittels der in der Auswerteein- 
richtung bekannten Positionierung der verschiedenen Merk- 
male der Markierungseinrichtung konnen die Positionen der 
Bildaufnahmeeinrichtungen genau errnittelt und die Rad- 35 
ebene relativ zu den Fahrzeugbewegungskoordinaten er- 
rechnet werden, so dass die Rad- und Achsgeometrien be- 
stimmbar sind, wobei die Bestimmung unter realen Fahrbe- 
dingungen erfolgt. Mit Hilfe der Bezugsmerkmale werden 
zur Messung der Rad- und Achsgeometriedaten, wie Spur 40 
und Sturz die Vertikalenrichtung im Messraum und die 
Fahrachse des Fahrzeugs errnittelt. 

[0003] In der nicht vorveroffentlichten deutschen Patent- 
anmeldung 199 34 864 ist zur weiteren Vereinfachung der 
Messung der Rad- und Achsgeometriedaten von Kraftfahr- 45 
zeugen wahrend der Vorbeifahrt vorgeschlagen, die Rich- 
tung der Fahrachse des Kraftfahrzeugs auf der Grundlage 
der Erfassung der Markierungseinrichtung gesondert fur je- 
des Rad aus einer Bewegungsbahn des mindestens einen 
Karosseriemerkmals zu ermitteln, wodurch sich bereits mit 50 
einer an einem Rad vorgesehenen Messeinrichtung wahrend 
der Vorbeifahrt die Vertikalenrichtung und die Richtung der 
Fahrachse mit verringertem Auf wand bestimmen lasst und 
bereits ohne Messungen an weiteren Radern die Daten zur 
Rad- und/oder Achsgeometrie des betreffenden Rades erhal- 55 
ten wird, wie in dieser Druckschrift naher ausgefuhrt. Dabei 
kann auch eine mobile Bezugsmerkmalsanordnung auf dem 
Priifplatz verwendet werden, deren Ausrichtung zur Vertika- 
len ubcr cin Kalibricrpcndcl bestimmt wird. 
[0004] Der vorliegenden Erfingung liegt die Aufgabe zu- 60 
grunde, eine Vorrichtung der eingangs angegebenen Art be- 
reitzustellen, mit der der Messaufbau und die Durchfuhrung 
der Messung noch weiter vereinfacht werden. 
[0005] Diese Aufgabe wird mit den Merkmalen der unab- 
hangigen Anspriiche 1 und 2 gelost. 65 
[0006] Demnach ist also bei einem Ausfuhrungsbeispiel 
mit vereinfachter Verwendung einer Bezugsmerkmalsan- 
ordnung vorgesehen, dass die Vertikalenrichtung im Mess- 



653 A 1 

2 

raum auf der Grundlage der Referenzierung bestimmt wird, 
dass zur Messung die gegenseitige Position und Lage (Refe- 
renzierung) der mindestens zwei Bildaufnahmeeinrichtun- 
gen mit der Bezugsmerkmalsanordnung vorgenommen ist, 
wobei die Referenzierung vor der Vorbeifahrt vorgenom- 
men ist und die Position der Bezugsmerkmale zueinander 
bckannt sind oder die Referenzierung vor der Vorbeifahrt 
vorgenommen ist und mindestens flinf Bezugsmerkmale un- 
bekannter Position verwendet sind oder die Referenzierung 
wahrend der Vorbeifahrt vorgenommen wird und minde- 
stens fiinf Bezugsmerkmale unbekannter Positionen ver- 
wendet sind, dass die Richtung der Fahrachse des Kraftfahr- 
zeugs in der Auswerteeinrichtung auf der Grundlage der Er- 
fassung der Markierungseinrichtung gesondert fur jedes Rad 
aus einer Bewegungsbahn des mindestens einen Karosserie- 
merkmals errnittelt wird und dass die Lage der Drehachse 
des Rades beziiglich der Vertikalen und der Richtung der 
Fahrachse bestimmt wird. Der gegenseitige Bezug der min- 
destens zwei Bildaufnahmeeinrichtungen hinsichtlich ihrer 
Position und Lage (Referenzierung oder Orientierung) er- 
folgt demnach entweder bereits vor der eigentlichen Mes- 
sung der Rad- und Achsgeometriedaten aufgrund einer Be- 
zugsmerkmalsanordnung mit Merkmalen bekannter oder 
auch von vorneherein unbekannter Position oder aber bei 
der eigentlichen Messung aufgrund einer Bezugsmerkmals- 
anordnung mit Merkrnelen von vorneherein unbekannter 
Position. Eine Orientierung der Bildaufnahmeeinrichtungen 
vor der eigentlichen Messung erleichtert dabei die MaBnah- 
men fur die eigentliche Messung bei spiels weise in einer 
Werkstatt. 

[0007] Bei der altera ativen Ausgestaltung zur Losung der 
Aufgabe nach dem unabhangigen Anspruch 2 ist vorgese- 
hen, dass die Vertikalenrichtung im Messraum auf der 
Grundlage der Referenzierung bestimmt wird, dass die ge- 
genseitige Position und Lage (Referenzierung) der minde- 
stens zwei Bildaufnahmeeinrichtungen konstruktiv-instru- 
mentell bei der Herstellung festgelegt ist oder numerisch an- 
hand der Markierungseinrichtung bestimmt wird, dass die 
Richtung der Fahrachse des Kraftfahrzeugs in der Aus- 
werteeinrichtung auf der Grundlage der Erfassung der Mar- 
kierungseinrichtung errnittelt wird und dass die Lage der 
Drehachse des Rades beziiglich der Vertikalen und der Rich- 
tung der Fahrachse bestimmt wird. Bei dieser Ausgestaltung 
der Vorrichtung ist auf eine Bezugsmerkmalsanordnung 
ganzlich verzichtet und die Referenzierung der mindestens 
zwei Bildaufnahmeeinrichtungen bei der Herstellung oder 
aufgrund der Radmerkmale und/oder Karosseriemerkmale 
bestimmt. Dadurch wird die eigentliche Messung z. B. in ei- 
ner Werkstatt besonders einfach. 

[0008] Als unbekannte Referenzierungsmerkmale in dem 
Messraum konnen beliebige Merkmale herangezogen wer- 
den, wobei fur die Auswertung mindestens fiinf Merkmale 
vorhanden sein sollen, wie photogrammetrische Verfahren 
gezeigt haben. An sich sind derartige Merkmale in einem 
Messraum bzw. an einem Priifplatz leicht vorzugeben. 
[0009] Ausser dem vereinfachten Aufbau und der verein- 
fachten Handhabung bei der Messung wird bei beiden Alter- 
nativen vorteilhaft erreicht, dass wahrend der Vorbeifahrt 
kcinc Vcrdcckungcn der Punktc am Fahrzcug durch cine Be- 
zugsmerkmalsanordnung auftritt und optimale Aufnahme- 
bedingungen geschaffen werden (Objektausschnitt, Tiefen- 
scharfe, AbbildungsmaBstab), wobei bei der zweiten Alter- 
native nur noch die Merkmale bzw. Messpunkte am Fahr- 
zeug und gebenenfalls auf der Fahrbahn abgebildet und von 
der Messeinrichtung ausgewertet werden. 
[0010] Durch drei oder mehr vorhandene oder angeord- 
nete Merkmale der Fahrbahnebene lasst sich die Senkrechte 
zur Fahrbahnebene (Vertikalrichtung) im Messraum beslim- 
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men, ohne Kenntnis der Position der Merkmale. 
[0011] Fur einen metrischen Bezug der Messeinrichtung 
ist es ausreichend, wenn der Abstand von mindestens zwei 
Merkmalen bekannt ist. 

[0012] Vorteilhafte alternative Moglichkeiten bestehen 5 
bei der numerischen Referenzierung darin, dass die Referen- 
zicrung nicht aufwcndig wcrkscitig rcalisicrt wird, sondcrn 
individuell vor Ort anhand im Voraus bekannter Positionen 
mehrerer Radmerkmale und/oder Karosseriemerkmale ab- 
solut erfolgt oder numerisch anhand im Voraus unbekannter 10 
Positionen von zusammen mindestens ftinf Radmerkmalen 
und/oder Karosseriemerkmalen relativ erfolgt. 
[0013] Die zusatzlichen MaBnahmen, dass die Richtung 
der Fahrachse gesondert fur jedes Rad aus einer Bewe- 
gungsbahn des mindestens einen Karosseriemerkmals er- 15 
mittelt wird, wie sie in der eingangs genannten deutschen 
Patentanmeldung 199 34 864 naher erlautert sind, fuhren zu 
einer weiteren Vereinfachung der Messvorgange, da die 
Fahrachse auf diese Weise sehr einfach und getrennt fur je- 
des Rad bestimmbar ist. 20 
[0014] Es kann auch vorteilhaft sein, dass die Vertikalen- 
richtung (und nicht notwendigerweise die physikalische 
Lotrichtung) aus mindestens drei Fahrbahnmerkmalen er- 
mittelt wird. 

[0015] Die Radachse lasst sich dadurch genau bestimmen, 25 
dass die Drehachse des Rades wahrend der Vorbeifahrt 
durch Erf as sen der einzelnen Drehbahnen mehrerer Rad- 
merkmale erfolgt, wobei die Translationsbewegung des 
Kraftfahrzeuges, die aus der Bewegungsbahn des minde- 
stens einen Karosseriemerkmals bestimmt wird, eliminiert 30 
wird. Dadurch kann rechnerisch eine Felgenschlagkompen- 
sation vorgenommen bzw. derEinfluss ahnlicher StorgroBen 
kompensiert werden. Auch die exakte Drehebene des Rades 
ist dadurch bekannt. 

[0016] Lageanderungen des Fahrzeugs, die z. B. bei Lenk- 35 
einschlagen zur Vermes sung und Einstellung der Achsgeo- 
metrie an den gelenkten Radern oder zum Ermitteln der 
Lage der Lenkerachse auftreten, werden dadurch unkritisch, 
dass die Richtung der Fahrachse und/oder die Vertikalen- 
richtung auf ein karosserietypisches Koordinaten system be- 40 
zogen wird, wobei zur Parameter-Transformation mehrere 
Karosseriemerkmale verwendet werden. Eine weitere vor- 
teilhafte Ausbildung besteht dabei darin, dass ein Prufplatz 
zur Vermes sung eines gelenkten Rades vorgesehen ist, auf 
dem die Vermessung auf der Basis des karosserietypischen 45 
Koordinatensystems vorgenommen wird. 
[0017] Die Erfindung wird nachfolgend anhand von Aus- 
flihrungsbeispielen unter Bezugnahme auf die Zeichnungen 
naher erlautert. Es zeigen: 

[0018] Fig, 1 eine Anordnung einer Vorrichtung zum Be- 50 
stimmen der Rad- und/ oder Achsgeometrie aus einer Sicht 
in Fahrzeuglangsrichtung und 

[0019] Fig, 2 eine Anordnung gem. Fig, 1 in Draufsicht. 
[0020] Die Fig. 1 und 2 zeigen eine Vorrichtung zum Be- 
stimmen der Rad- und Achsgeometrie eines Fahrzeugs wan- 55 
rend der Fahrt mit seitlich von den Radern 5 auf einem Sta- 
tiv angeordneten Messeinheiten 1 mit beispiels weise zwei 
Bildaufnahmeeinrichtungen in Form von Kameras 2. An der 
Karosscric sind mehrere Karosseriemerkmale 6 und an den 
Radern 5 mehrere Radmerkmale 3 vorgesehen, wobei es 60 
sich um von vorneherein vorhandene charakteristische Stel- 
len oder eigens aufgebrachte Marken handeln kann. Beziig- 
lich des moglichen Aufbaus der Bildaufnahmeeinrichtungen 
und der moglichen Ausbildung der Radmerkmale und des 
mindestens einen Karosseriemerkmals sei auf die eingangs 65 
erwahnte DE 197 57 760 Al hingewiesen, in der auch na- 
here Hin weise zum Betreiben der optischen Messeinrich- 
tung und den un terse hiedlichen Messmoglichkeiten gege- 
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ben sind. 

[0021] Wie in der eingangs weiterhin genannten deut- 
schen Patentanmeldung 199 34 864 zudem ausgefuhrt, kon- 
nen die Messungen der Rad- und Achsgeometriedaten be- 
reits mittels einer Messeinheit 1 individuell fiir jedes Rad 
vorgenommen werden, wobei die Fahrachse des Kraftfahr- 
zcugs in einer Auswcrtccinrichung auf der Grundlagc der 
Erf as sung der Markierungseinrichtung aus einer Bewe- 
gungsbahn des mindestens einen Karosseriemerkmals 6 er- 
mittelt wird. Dadurch wird eine aufwendigere Ermittlung 
der Fahrachse aufgrund der Einzelspuren der ungelenkten 
Rader entbehrlich. Durch Ermitteln der vertikalen Richtung 
kann der Sturz der Radachsen bestimmt werden, wahrend 
die Einzelspur der Rader aufgrund der errnittelten Fahrachse 
bestimmt wird. 

[0022] Die Radmerkmale 3 und die Karosseriemerkmale 6 
werden gleichzeitig mit den mindestens zwei Bildaufnah- 
meeinrichtungen 2 aus zumindest zwei unterschiedlichen 
Perspektiven und in mehreren Zeitpunkten wahrend der 
Vorbeifahrt des Kraftfahrzeugs gemeinsam erfasst. 
[0023] Die Fahrbahnmerkmale 7 werden gleichzeitig mit 
den mindestens zwei Bildaufnahmeeinrichtungen 2 aus zu- 
mindest zwei unterschiedlichen Perspektiven einmal vorab 
oder wahrend der Vorbeifahrt des Kraftfahrzeugs erfasst. 
[0024] Bei der Vorbeifahrt des Kraftfahrzeugs an der 
Messeinrichtung bewegen sich alle Punkte der Fahrzeugka- 
rosserie, also insbesondere auch die Karosseriemerkmale 6, 
auf einer Bewegungsbahn, die parallel zur Fahrachse ist, da 
ja Lenkeinschlage bei der Vorbeifahrt nicht erlaubt sind und 
derartige Fahrzeugbewegungen gegebenenfalls erkannt und 
die Messungen eliminiert werden. Wahrend die Radmerk- 
male 3 sich wahrend der Vorbeifahrt auf Zykloiden bewe- 
gen, sind die Spuren der Karosseriemerkmale 6 im Mess- 
raum parallele Geraden. Auf den Priifplatzboden prqjiziert, 
liefern sie die Richtung der Fahrachse. Damit steht unmittel- 
bar eine Bezugsrichtung zur Ermittlung der Rad-Einzelspur 
zur Verfligung. Wird das Verfahren auf die ungelenkten Hin- 
terrader angewandt, so ergibt sich eine einfache Moglichkeit 
zur Uberprlifung der Vorgehensweise. Fiir diesen Schritt der 
Bestimmung der Fahrachsenrichtung reicht. im Prinzip ein 
einziges Karosseriemerkmal 6 in der Nahe des betreffenden 
Rades 5. 

[0025] Mit mehreren Radmerkmalen 3 kann wahrend der 
Vorbeifahrt mit der Messeinrichtung und Auswerteeinrich- 
tung die Lage der Drehachse des Rades 5 genau bestimmt 
werden, wobei die Zykloide jedes Radmerkmals 3 ausge- 
wertet und die Umlaufbahn des Radmerkmals 3 von der 
durch das Erf as sen der Karosseriemerkmale 6 bekannten Li- 
nearbewegung befreit wird, so dass nur die Umlaufbewe- 
gung der Radmerkmale 3 iibrig bleibt. Dadurch wird die ex- 
akte Drehebene des Rades 5 bzw. die genaue Lage der Dreh- 
achse des Rades 5 erhalten. 

[0026] Wahrend der vollstandigen Vermessung eines ge- 
lenkten Rades und auch beim Ermitteln der Lage der Len- 
kerachse werden an ihm Lenkeinschlage vorgenommen. 
Hierbei und auch fur eine Achsvermessung kann gemaB der 
in der deutschen Patentanmeldung 199 34 864 beschriebe- 
nen Weise vorgegangen werden, wobei die ermittelte Verti- 
kalcnrichtung und die ermittelte Fahrachse zugrundc gclcgt 
werden. Vorteilhaft ist es dabei, eine Transformation in ein 
karosserietypisches Koordinatensystem vorzunehmen. 
[0027] Fiir die vorliegend angewandte Messung dreidi- 
mensionaler Objektgeometrien mit den mindestens zwei 
Bildaufnahmeeinrichtungen 2 muss deren gegenseitige Ori- 
entierung hinsichtlich Position und Lage fiir die eigentliche 
Messung bekannt sein. Fiir diese Referenzierung (Orientie- 
rung) sind in der DE 197 57 760 Al und in der deutschen 
Patentanmeldung Nr. 199 34 864 Bezugsmerkmalsanord- 
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nungen vorgesehen, wobei die Lage der Bezugsmerkmale in 
dem Messraum in der Auswerteeinrichtung bekannt ist. Zur 
Vereinfachung der Referenzierung haben die Erfinder nach- 
folgende Vorgehensweisen als giinstig herausgefunden. Die 
optische Messeinrichtung wird bereits vor der Vorbeifahrt 5 
referenziert, indem eine absolute Orientierung anhand einer 
Bczugsmcrkmalsanordnung rnit bckanntcn Bczugsmcrkma- 
len (an einem beliebigen Ort) durchgefiihrt wird. Die eigent- 
liche Messung bei der Vorbeifahrt findet ohne die Bezugs- 
merkmalsanordnung statt. 10 
[0028] Eine andere Vorgehensweise bei der Referenzie- 
rung besteht darin, dass die optische Messeinrichtung vor 
der Vorbeifahrt referenziert wird, indern eine relative Orien- 
tierung anhand der Bezugsmerkrnalsanordnung mit unbe- 
kannten Bezugsmerkmalen (an einem beliebigen Ort) 15 
durchgefiihrt wird. Die eigentliche Messung wahrend der 
Vorbeifahrt findet dabei ebenfalls ohne die Bezugsmerk- 
rnalsanordnung statt. 

[0029] Eine weitere Vorgehensweise besteht darin, die op- 
tische Messeinrichtung wahrend der Vorbeifahrt zu referen- 20 
zieren, indem eine relative Orientierung anhand der Bezugs- 
merkrnalsanordnung mit unbekannten Bezugsmerkmalen 
bzw. Punktkoordinaten durchgefiihrt wird. Zur weiteren 
Vereinfachung des Aufbaus kann aber auch auf eine Be- 
zugsmerkrnalsanordnung vollig verzichtet werden. Eine 25 
derartige Referenzierung kann konstruktiv-instrumentell bei 
der Herstellung und Aufstellung der optischen Messeinrich- 
tung erfolgen oder numerisch anhand bekannter oder unbe- 
kannter Radmerkmale 3 und/oder Karosseriemerkmale 6, 
sowie Fahrbahnmerkmale 7. 30 
[0030] Bei der konstruktiv-instrumentellen Referenzie- 
rung (Orientierung) der optischen Messeinrichtung wird 
schon im Werk bei der Herstellung der optischen Messein- 
richtung die Position und Lage der min des tens zwei Bild- 
aufnahmeeinrichtungen 2 untereinander so definiert und me- 35 
chanisch realisiert, dass auf dieser Grundlage die dreidimen- 
sionalen Messungen durchgefiihrt weden konnen. Dies kann 
sich auch auf die Lotrichtung (Vertikale) beziehen, indem 
die Orientierung der Bildaufnahmeeinrichtungen 2 zusatz- 
lich zu einer entsprechenden Messeinrichtung (Pendel, Li- 40 
belle) ausgerichtet wird. Die eigentliche Messung wahrend 
der Vorbeifahrt findet also ohne eine Referenzierung statt, 
da der Bezug zwischen Messeinrichtung und Messraum be- 
kannt ist. 

[0031] Alternativ wird die optische Messeinrichtung wan- 45 
rend der Vorbeifahrt referenziert, indem eine relative Orien- 
tierung anhand von der Auswerteeinrichtung unbekannten 
Radmerkmalen 3 und/oder Karosseriemerkmalen 6 durch- 
gefiihrt wird. Die eigentliche Messung und das Referenzie- 
ren finden also wahrend der Vorbeifahrt gemeinsam statt. 50 
Die aus der Messung abgeleitete Fahrachse bezieht sich da- 
bei nicht auf ein externes Bezugs-Koordinatensystem, son- 
dern auf ein willkiirlich gewahltes System resultierend aus 
einer beliebigen Aufnahme des Objektes wahrend der Vor- 
beifahrt mit Bezug zur Fahrbahnebene (Vertikale) durch die 55 
Beriicksichtigung von vor oder wahrend der Vorbeifahrt ab- 
gebildeten Merkmalen der Fahrbahnebene. 
[0032] Eine noch andere Vorgehensweise besteht darin, 
dass die optische Messeinrichtung wahrend der Vorbeifahrt 
referenziert wird, indem eine absolute Orientierung anhand 60 
von bekannten Radmerkmalen 3 und/oder Karosseriemerk- 
malen 6 durchgefiihrt wird. Die eigentliche Messung und 
das Referenzieren finden auch dabei wahrend der Vorbei- 
fahrt gemeinsam statt. Die aus der Messung abgeleitete 
Fahrachse bezieht sich auch dabei nicht auf ein externes Be- 65 
zugs-Koordinatensystem, sondern auf ein willkiirlich ge- 
wahltes System resultierend aus einer beliebigen Aufnahme 
des Objektes wahrend der Vorbeifahrt mit Bezug zur Fahr- 
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bahnebene (Vertikale) durch die Beriicksichtigung von vor 
oder wahrend der Vorbeifahrt abgebildeten Merkmalen der 
Fahrbahnebene. 

[0033] Mit den beschriebenen MaBnahmen zur Referen- 
zierung der optischen Messeinrichtung ergeben sich ein ver- 
einfachter Aufbau der Vorrichtung zum Bestimmen der 
Rad- und/oder Achsgcomctric sowie cine vcrcinfachtc 
Handhabung bei der Messung. Bei der Vorbeifahrt konnen 
bei Verzicht auf eine Bezugsmerkrnalsanordnung keine Ver- 
deckungen der Radmerkmale bzw. Karosseriemerkmale 
auftreten und auf einfache Weise optimale Aufnahmebedin- 
gungen hinsichtlich des Objektausschnitts, der Tiefen- 
scharfe und des AbbildungsmaB stabs geschaffen werden, da 
nur noch die Messpunkte am Fahrzeug abgebildet und vom 
Messsystem ausgewertet werden miissen. 
[0034] Werden fur die Aufnahmeeinrichtung im Voraus 
unbekannte Bezugsmerkmale, Radmerkmale 3 und/oder 
Karosseriemerkmale 6 zugrundegelegt, so sollen fur eine 
genaue Messung mindestens fiinf entsprechende Merkmale 
vorhanden sein. 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zum Bestimmen der Rad- und/oder 
Achsgeometrie von Kraftfahrzeugen in einem Mess- 
raum mittels einer optischen Messeinrichtung mit min- 
destens zwei Bildaufnahmeeinrichtungen (2), die aus 
zumindest zwei unterschiedlichen Perspektiven eine 
Markierungseinrichtung einschlieBlich mindestens ei- 
nes an einem Rad (5) vorhandenen oder angeordneten 
Radmerkmals (3) und mindestens eines Karosserie- 
merkmals (6) und einer Bezugsmerkrnalsanordnung 
mit mindestens drei zumindest in einer Ebene versetz- 
ten Bezugsmerkmalen erfassen, und mit einer Aus- 
werteeinrichtung, wobei die Erfassung der Markie- 
rungseinrichtung wahrend der Vorbeifahrt des Kraft- 
fahrzeuges erfolgt und die Drehachse eines vermes se- 
nen Rades (5) durch gleichzeitiges Erfassen des minde- 
stens einen Radmerkmals und des mindestens einen 
Karosseriemerkmals (6) zu mehreren Zeitpunkten in 
dem Messraum ermittelt wird, dad in ch gekennzeich- 
net, 

dass die Vertikalenrichtung im Messraum auf der 
Grundlage der Referenzierung bestimmt wird, 
dass zur Messung die gegenseitige Position und Lage 
(Referenzierung) der mindestens zwei Bildaufnahme- 
einrichtungen (2) mit der Bezugsmerkrnalsanordnung 
vorgenommen ist, wobei die Referenzierung vor der 
Vorbeifahrt vorgenommen ist und die Bezugsmerkmale 
bekannt sind oder die Referenzierung vor der Vorbei- 
fahrt vorgenommen ist und mindestens fiinf unbe- 
kannte Bezugsmerkmale verwendet sind oder die Refe- 
renzierung wahrend der Vorbeifahrt vorgenommen 
wird und mindestens fiinf unbekannte Bezugsmerk- 
male verwendet sind, 

dass die Richtung der Fahrachse des Kraftfahrzeugs in 
der Auswerteeinrichtung auf der Grundlage der Erfas- 
sung der Markierungseinrichtung gesondert fur jedes 
Rad aus einer Bcwcgungsbahn des mindestens einen 
Karosseriemerkmals (6) ermittelt wird und 
dass die Lage der Drehachse des Rades (5) bezuglich 
der Vertikalen und der Richtung der Fahrachse be- 
stimmt wird. 

2. Vorrichtung zum Bestimmen der Rad- und/oder 
Achsgeometrie von Kraftfahrzeugen in einem Mess- 
raum mittels einer optischen Messeinrichtung mit min- 
destens zwei Bildaufnahmeeinrichtungen (2), die aus 
zumindest zwei unterschiedlichen Perspektiven eine 
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Markierungseinrichtung einschliesslich mindestens ei- 
nes an einem Rad (5) vorhandener Radmerkmals (3) 
und mindestens eines Karosseriemerkmals (6) erfas- 
sen, und mit einer Auswerteeinrichtung, wobei die Er- 
f as sung der Markierungseinrichtung wahrend der Vor- 5 
beifahrt des Kraftfahrzeuges erfolgt und die Drehachse 
cincs vcrmcsscncn Radcs (5) durch glcichzcitigcs Er- 
f as sen des mindestens einen Radmerkmals (3) und des 
mindestens einen Karosseriemerkmals (6) zu mehreren 
Zeitpunkten in dem Messraum ermittelt wird, dadurch 10 
gekennzeichnet, 

dass die Vertikalenrichtung im Messraum auf der 
Grundlage der Referenzierung bestimmt wird, 
dass die gegenseitige Position und Lage (Referenzie- 
rung) der mindestens zwei Bildaufnahmeeinrichtungen 15 
(2) konstruktiv-instrumentell bei der Herstellung fest- 
gelegt ist oder numerisch anhand der Markierungsein- 
richtung bestimmt wird, 

dass die Richtung der Fahrachse des Kraftfahrzeugs in 
der Auswerteeinrichtung auf der Grundlage der Erfas- 20 
sung der Markierungseinrichtung ermittelt wird und 
dass die Lage der Drehachse des Rades (5) beziiglich 
der Vertikalen und der Richtung der Fahrachse be- 
stimmt wird. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 25 
zeichnet, dass die Referenzierung numerisch anhand 
im Voraus bekannter Positionen mehrerer Radmerk- 
male (3) und/oder Karosseriemerkmale (6) absolut er- 
folgt oder numerisch anhand im Voraus unbekannter 
Positionen von zusammen mindestens fiinf Radmerk- 30 
malen (3) und/oder Karosseriernerkmalen (6) relativ 
erfolgt. 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Richtung 
der Fahrachse gesondert flir jedes Rad (5) aus einer Be- 35 
wegungsbahn des mindestens einen Karosseriemerk- 
mals (6) ermittelt wird. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vertikalein- 
richtung (und nicht notwendigerweise die physikali- 40 
sche Lotrichtung) aus mindestens drei Fahrbahnmerk- 
malen (7) ermittelt wird. 

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die Drehachse 
des Rades wahrend der Vorbeifahrt durch Erfassen der 45 
einzelnen Drehbahnen mehrerer Radmerkmale (3) er- 
folgt, wobei die Translationsbewegung des Kraftfahr- 
zeuges, die aus der Bewegungsbahn des mindestens ei- 
nen Karosseriemerkmals (6) bestimmt wird, eliminiert 
wird. 50 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Richtung 
der Fahrachse und/oder die Vertikalenrichtung auf ein 
karosserietypisches Koordinatensystem bezogen wird, 
wobei zur Parameter-Transformation mehrere Karosse- 55 
riemerkmale (6) verwendet werden. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass ein Priifplatz zur Vermes sung eines ge- 
lcnktcn Radcs (5) vorgcschcn ist, auf dem die Vcrrncs- 
sung auf der Basis des karosserietypischen Koordina- 60 
tensystems vorgenommen wird. 

Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 
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